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日本の月探査機「かぐや」は 2007 年 9 月 14 日に宇宙航空研究開発機構（JAXA）種子島宇宙セ
ンターから打ち上げられ、同年 11 月に月周回軌道上での観測を開始、 2009 年 6 月 11 日の制御
落下による運用終了時まで1年7ヶ月にわたり15の搭載機器による全球規模の各種科学観測を行
なった[1]。月レーダサウンダ（Lunar Radar Sounder: LRS）は 15 の搭載機器のひとつで、月の
地下構造探査を主要観測目標とする短波（5MHz）レーダである[2]。LRS は 1972 年のアポロ 17 号
によるレーダ探査実験（Apollo Lunar Sounder Experiment）[3]以来 35 年振りの、そして史上初
の全球規模の月レーダ探査を実現した。LRS は月の表面が平坦な「海」と呼ばれる領域の多地点
で地下のレーダ反射信号をとらえることに成功し、この結果は初期成果として発表された[4]。「か
ぐや」の運用終了後、取得された大量の LRS データは空間分解能と微弱な地下反射信号の S/N （信
号対雑音比）を改善するため合成開口レーダ（Synthetic Aperture Radar: SAR）処理を施され[5]
新たなデータセット、LRS SAR データとして生まれ変わった。大量の LRS データに SAR 処理を施
す作業は サイバーサイエンスセンターのスーパーコンピュータ SX で行なった。SX でのデータ処
理については、すでにこの SENAC 誌上で紹介したとおりである[6]。 LRS SAR データは月科学に







1億を超え、平均すると月面上の 600m 四方毎に LRS
観測（レーダパルス送信）がひとつなされたことに
相当する。LRS の空間分解能は軌道方向に 600m（合














図 1．LRS 受信データ（1パルス）例。 
［共同研究成果］










































月面座標の当該点に置いて行けば LRS の月面反射波強度マップができる。これは、言わば LRS の
電波で「見た」月表面イメージである。図４は地球から見える月の表側の大部分を含む、南北方
向南緯 40 度から北緯 70 度、東西方向西経 90 度から東経 100 度の範囲の LRS による「月表面イメ
ージ」である。図の「明るさ」は月面の LRS 反射波強度を表しており、その相対強度はグレイス
        
 
 
図２． LRS SAR データによる月地下断面画像の例。 縦軸に示す深さは地下媒質の比誘電
率を 6.25 と仮定した場合の値。 
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これは赤道では 3km×3km に相当する。かぐやの観測軌道投影（フットプリントパス）は一様 
    
   
 
図４． LRS SAR データによる月表側表面画像 。 
    
 
図３．月表側の可視光イメージ[7]。主な海の名前を図中に示す。 
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図５． LRS SAR データによる月表側表面画像、「嵐の大洋」領域拡大図。右図は左図に代表的な地形、ク
レータ等の名称を表示したもの。 
 


















































図６．さまざまな領域の LRS 地下断面画像。(a)嵐の大洋（西経 68.1 度）、 (b)雨の海（西
経 8.9 度）、 (c)晴れの海（東経 20.9 度）、 (d)危機の海（東経 59.0 度）、 (e)神酒の海
（東経 37.7 度）、 (f)スミス海（東経 87.6 度）。縦軸に示す深さは地下媒質の比誘電率
を 6.25 と仮定した値。一部著しく画像が乱れている部分があるが、これは信号処理上の
問題で生じたもので、実際の地形を表すものではない。 
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囲は図３に同じ。 
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